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PROJEKTERING AV VAGENS LINJEFORING 
FORKORTNING AV NORMUTKAST 
GEOMETRISKA ARBETSGRUPPEN 
VAG- OCH VATTENBYGGNADSSTYRELSEN 	 HELSINGFORS 15. 12. 1970 
jI)JEKT1J1iNG AV VÄGENS LJ NJEI'i1? ii NG 
Sammandrag av normii tkas t 
Sammarnlrag av ett Geometriska 
arbetsgruppen uppgjort utkast till 
väg- och vattenbyggnadsverkets 
normalbestämnielser och anvisnin-
gar, Projektering  av vägens 
linjeföring! 
Inledning 
1 det av Geometriska arbetsgruppen uppgjorda utkastet till 
anvisningar beträiffande projektering av vägars linjeföring 
b ehan dl a s 
1. vägens anpassning till terrängen 
2. vägens geometriska projektering och 
3. arbetsskeden vid projektering av vägens linje-
t ö ring 
1 detta häfte presenteras i korthet de 1 anvisningsutkastet 
föreslagna huvudprinciperna samt ett sammandrag av den del, 
som berör vägens geometriska projektering. 
Syttet med detta samrnandrag är att underlätta uppkomsten av 
en helhetsuppfattning av ifrtgavarande utkast. 1 anvisnings-
utkastet givna rikt- och minimivärden iför projekteringsele-
menten avviker delvis frän motsvararide värden givna 1 stats-






1cd projektering av en vägs linjeforing avses 1 
anvisningsutkastet projektering av vägens läge och 
utformning, varvid man eftersträvar möjllgast för-
delaktigt siutresultat med hänsyn till ekonomiska 
synpunkter, säkerhet och behaglighet. Olika mAl-
söttningars prioritering är närmast beroende av 
vigarnas trafikmässiga betydelse. 
l;n vägs geometriska utformning bestäms p basen 
av tre dimensionerande huvudelement, dvs. väg1in- 
je, balansiinje och sektion. Vart och ett av des-
sa utgörs av ilera element. Projektering av väg-
linje, balansiinje och sektion omfattar val av 
element, kombinering av dessa till dimensioneran-
dc huvudelement samt sammanfogning av dc dimensio-
nerande huvudelementen s, att vägen Mr ändamäis-
enhigt läge och ändamflsenlig utformning. 
Al1männa utgngspunkter for projekteringen är: 
- trafiken 
- vägens funktionella klass 
- lokala förhällanden 
- väghällningens programmering 
Trafikens mängd och dess sammansättning inverkar 
avgörande framför alit vid jämföring av olika lin-
jeföringsalternativ, eitersom körkostnaderna till 
stor del är beroende av trafiken pä vägen. 
Vägarnas funktionella klassificering baserar sig 
pä vägens läge och betydelse inom vägiiätet. 1 an-





En vägs dimensionerande hastighet (rikthastighet), 
betjäningsstandard och säkerhetskrav bestäms i hu-. 
vudsak pä basen av viigcns funktionella klass. 
Uppgifter om lokala förhallanden är nödvändiga 
för att man skall kunna anpassa vägen till ter-
rängen p ett ändaxnlsenligt sätt med beaktande 
av teknisk- och jorddispositionsekonomiska syIl-
punkter samt miljöviirdsaspekter. 
1 samband mcd programmering av vöghdi1ningen har 
man gjort en preliminär definition av ätgärden 
samt uppgjort en preliminär kostnadskalkyl och 
finansieringsplan, vilka inverkar vid val av den 
av vägens linjeföringar, som skall realiseras, 
samt vid beslut oin etappvis utbyggande av vägen. 
För uppndende mv de ailmänna mdleri för projekte-
ringen av en vägs linjeföring, används som ut-
gingspunkt för dimensionering av vägens element 
en dimensionerande hastighet. Pä basen av denna 
bestiiins rikt- och minimivärden för viigens geo-
metriska element mcd hänsyn till kördynamikens 
lagar samt lortlonets ccli dess tliiares pres ta mis-
förmäga. 
Vid en vögs ytire bör uppmärksamliet fäsias under 
projekteringsskedet genom att jämföra vägiinje, 
ba1anslinje och sektion vid olika punkter av yö-
gen och genom att foga de uhka elementkombina-
tionerna till varandra sä, att vägen säväl ur tra-
fiksäkerhets- som ur behaglighetssynpunkt erhäl-
ler en fördelaktig utformning. Samtidigt strävar 
man jiven tIll alt Id räm och terrting att harnioril-
era. 
För beaktande av ekonomi ska aspekt cii- s triivar man 
till att inpassa väglinjen i terrängen pä eli för 
byggnadskostnaderna förmänligt sätt, varvld man 
dock bör undvika körkostnaderna förstorande branta 
stigningar och skarpa kurvor i väglinjen. För att 
finna den för vägen fördelaktigaste linjeförineeri. 
projekterar man fiera olika alternativ och utför 
jämförande beräkningar dem emellan. Härvid grans-
kar man separat i pengar värderbara aspekter och 
som sin egen grupp sädana aspekter, vilkas betv-
delse ej kan värdcras enhart i penear. 
GEOMETRISK PROJEKTERING 
1. STOPPSTRÄCKA 
Med stoppsträcka avses den stracka, som ett tor-
dons förare använder till att stoppa sitt fordon. 
Stoppsträckan räknas inbegripa sväi den sträcka, 
sam tillryggaläggs under reaktionstiden som den 
sträcka, sam tillryggaläggs under inromsningen. 
Stoppsträckan beräkrias enhigt formein 
9 v 	v L = t. 	+ 25& (f±s) 
dar 1 = stoppsträcka (m) 
1 = reaktionstid 	(s) 
V = fordonets utgngshastighet 	(km/h) 
1 = genomsnittlig friktionskoefficient (-) 
s = vägeas längslutning 	(-) 
Mcd d i m e n s i o n e r a ii d e s t 0 p p - 
s t r ä c k a avses den stoppströcka, som dcii-
nierats som utganrspiinkt rör vöijeiis gecmotri ka 
dimens ionering. 
Dimens lonerande s toppströckor och rnotsvarando ge-
nomsnittl iga re taidat ionsviirden och tri ki i onskoer-
ficienter 
1)rmer,sion ira ml,' 
iaetighe) 
(krn/h) 




Genornsni II- 	ii, uusi,, II- 






'.0 3,'. 0,35 2,0 
50 35 3,3 0,34 2,0 
60 75 3,2 0,33 2,0 
71) 95 3,1 0,32 2,0 
0)) 120 3,0 0,31 2,0 
'10 150 2,9 0,30 2,0 
100 180 2,9 0,30 2,0 
IlO 215 2,9 0,30 2,0 
120 250 2,9 0,30 2,0 
ISO 295 2,') 0,30 2,0 
'.0 355 2,9 0,3(1 2,0 
2. SIKTLÄNGDER 
a) lJiinens ionerande 5 iktlangder 	 Mcd 1 i 	c n s 	i n 	ii d ' 0 0 h 	r - 
fl 1 11 g S S 1 k 1 	)IVSCS den St1'UCktl, SOlu eli tai - - Mcd d 1 m e n 5 	0 fl e r a n d e S t 0 	 dons förare kan se i vägens riktning för ati 
s 1 k t avses det avstnd, p vilket ett fordons 	normala förhällanden kunna köra om ett framfoi - forare kan se ett hinder i väeen för att i norma- 	körande fordon utan, att eit 1 omkiirningens Ii'- 
la fdrhilanden kunna stoppa sitt fordon före hind- gynnelseögonbllck framkommandc, 1 motsatt rikt-
ret. Dimensionerande stoppsikten är lika lng sam ning körande fordon behöver minska hastigheten. 
dimensionerande stoppsträckan. 
Med di mens i on erand e md te s - 
s 1 k 1 avses det avstnd, p vilket tv 1 motsat-
ta riktningar körande fordons förare kan observera 
varandras fordon och i normala förhlianden stanna 
upp för att undvika koliision. Dimensionerande md-
tessikten är tv gAnger sA lAng sam dimensionerande 
stoppsträckan. 
Dimensionerande siktiängder 
Mcd d imens 1 onerande ansi u t - 
n 1 n g s s 1 k t avses den sträcka, som ett 
till en p1ananslutnlng ankomniande fordons förare 
mAste kunna se i den andra vägens riktning, för 
att kunna uppskatta situationen vara sAdan, ati 
han tryggt kan svänga in pA den andra vägen ei-
ler korsa denna utan, att ett utefter denna viig 
mcd dimensionerande hastighot körande for- 
don j 	5id5))ill ,))',,j 	i)))I0)1-') 	iliilisil)) 	SiI) bao- 
tighet 
ljimensj,,nern,i,)e Our005s ionerande llimensionerand,' l)im,'ns jono, ande Dinensi onoi -ande anslutnangss ikt 	Im) 
l,ost,gl,ot stojipsikt miitessikt ornkorn,nssikl 
Sama)) 
-- 
)ndantagsvis (kaJ),) (ei (mi (m) 
'.0 5 0 1 15) ao 
30 53 110 '5)0 170 III - 
__________- '.0 75 150 .50 II))) 11.0 
70 '15 190 500 2',O 170 
50 120 240 550 250 200 
90 150 300 600 32') 2',0 
100 lOI) 360 650 37)) 280 
110 21) 430 700 
120 250 50)1 750 
170 01)3 50u) 
3 
b) Krav iiöraiide s jkt fiti'Iii1 Taoden 
[tetter alla vägar erfordras dimensionerande 
stoppsikt i varje punkt av vägen. 
Uteiter enfältsväg med trafik i vardera rikt-
ningen eri ordras i varje punkt av vägen minst di-
niensionerande nditessikt. 
1 alla anslutningar mellan ailmänna vägar saat 
aellan ailmän och privat väg orfordras dimensio-
nenaride afls iiitiiingssikt 
3. SIKTOMRADEN 
S iktomräden reserveras 
a) vid kurvor 1 vägen 
i,) 1 planartslutningar 
t) 1 plankorsningar mellan väg och järn- eller 
s pärväg  
IJietter tvafdltsväg trafikerad i vardera rikt-
ningen bör diniensionerande omkörningssikts fo-
rekomstprocent vara minst följande 
>Iinimiforekomstprocenter 	tOr 
Vugens Juuktionelta klass dimensionerande omkorningssikt 
!Iuvudväg 50 
Matarväg 25 
1 	bindeiseva 20 
i)tnkdrningsdiicl i '10 avsni tt t)or lorde]as niöj ii - 
east ,jäinnt 
b) ii iktomraden 1 plananslutningar 
Siktomrädena i en plananslutning bestlin!s 	ha- 
sen av dimensionerande anslutnings- och dinien-
sionerande stoppsikt. 
a) Siktomräde i vägkurva 
Slktomrtide reserveras minst pä basen av dimensione-. 
rande stoppsikt. Undantagsvls kan siktomräde reser-
veras även pä basen av dimensionerande omkornings-
sikt.. 
Mätning av stoppsikt i vägkurva 
Siktliinqden mijts Iöngs körbonanS mittiirije 
Fo)I 	1 
Frn onsiutonde vög onkorn- 
norde ar skyldig 0tt vd)a 
_____ 
Fait 	2 
Frri onslutonde väg 005Dm- 
nonde dr Skyldig 0tt stoppo 
ii Li _____________ 	__________________ 
Foit 	0 ., 
Vägorna är likvörda vod 	 1 
betrdtfor förkörsratt / _ Li, 
._ -4_ 	 - 





stoppsikt Lp Cm) 
Dimensioneroride onslutningssikt Li (nt 
Normoit Undantogsvts 
50 	1 50 ISO 50 
50 1 _________7O Ilo 
50 75 200 150 
To 	TE se 1so 70 
io TE 120 250 200 
en 	TE 150 320 
_  
250 
100 ]J IlO 370 
_ 
_250 
Mätning av mötes- och omkörningssikt i vägkurva 
	Mätning av anslutningsslkt 1 vägkurva 
MbtessktIöriden mjts Idnqs kÖrbonans mi 
d 	6 	tOm, 5 	ei)er 25 ei 
c ) S.Lktomr[ocle 1 p11 ankorsnino meillan cl hain vlio 






Vr 560510 vd ifrgavo rande punkt 1 t5litno hostighef öngs spret  
Sm 	 0ubbeIsprig 
örnväq 
2.5 .Ven. 0125 	2.5V,0 125V 
6V,n0,3V 	 6V,n'O 3.V 
V hogsto vd rfrgavaronde punki 
luut70 hostighet Idngs spiret ( kuuSI 
Ii ovstnd mellan de ytterstc spirerus 
rnittIiner 1 rn 
4. VÄGLINJENS PROJEKTERJNG 
Viii va'nlinjens projektering anvönds 1 ailmanhet tre 1 skärnlngar elier andra sudana vägpunkter, diir 
elenient: 	 slkthinder förekonimer, bör man för att uppnu er- 
- raksträcka 	 forderlig sikt antingen anväinda tlllräckllgt stor 
- eirkelkurva kurvradie ehler riija undan sikthindren fruri sikt- 
- övergungskurva 	 omrudet. 
A. Rak vägiinje 
iiaksträckas maximu]ängd: 
- pil motorvägar och övriga fyr- 
	
eI.ler flerfältsvägar 	 3000 on 
- pä tväfältsvägar 	 2000 m 
B. Clrkehkurva 
Kördynaniiska minimi- och rlktvärden för en cirkel-
kurvas radie beräknas enhigt ekvationen 
II 
127 (q + 
där Ii = cirkelkurvans radie 	(m) 
V = dimensionerande hastighet (km/h) 
q = skevning 	 (-) 
f = sudofriktion 	 (-) 
Mlnlinlvärden för cirkelkurvas radie samt dessa 
motsvarande skevningar (q) och sidofrlktioner (f) 
Dimensionerande 1 2 7 
hasttghet Sidofrikt jon Tväorall Vurvrodiens 
miii i mi vard 
(km/h) (-) ('7) (m) 
'10 0,150 7,0 60 
50 0,130 7,0 110 
60 0,115 6,0 170 
70 0,100 6,0 250 
0,090 6,0 350 
90 0,050 5,0 500 
100 0,070 5,0 650 - 
110 0,065 5,0 550 
120 0,060 5,0 1100 
170 0,055 5,0 1900 
5,0 
Plt siktkrav baserat m!ni,rnivände för ci.rkehtkurvas 
radie, d man känner slkthlndrets avstöncl frtin 

















































40 B2OO m 
5 	720 m 
ktvurden For 1 irkelkurvas rail e berLiknade sa 
att (q + 1) vid riktvärdenas undre gräns är 2/3 
och vid deras Övre gräns 1/3 av minimivärdenas 
(q + f) 
III mens 1 000rann) o 	kas) 	olin 1 
(km 	ln( 
II ikl v;i,-d en 11) r ei rkei kurvas 
rad 4 e 
(m) 
40 . 	. 	.100 
150 . . . 	500 
Ii) 250 ... 	 500 
70 550 . 	700 
500 . 	1000 
ilO 750 . . 	(500 
100 1000 .. 	2)100 
IlO 1200 2000 
1 1700 . 	550(4 
511 0201) . 	. 	. 	iii))))) 
(II 2IJ))II ... 	 5000 
C Overg1ulgsluirva 
Som övergängskurva används 1 ailmänhet klotoiden. 
()vergngskurva kan undantagsvis ersättas med en 
eller fiera eirkelkurvor. 
KIotoidens grundekvation är 
RL 
dtir A = klotoidens parameter 
L = klotoidbgens längd 
R = bgens radie i den punkt, till vilken 
bäglängden utgende frän klotoidens he-. 
gyrmelsepunkt mäts. 
Klotoidens dimensioneringsvärden 
R 	= crine!ns roine 
a R 	kOrlosle oosl6nd mellon cirkeln 
och klotmidenn ronqent 
2 	• klolondeno brylvnnkel 
L 	k(otondens Iöngd 
XV 	koordnnoterno for klolondeno 
och cirke)ns ondpunkter 
XmVm koordinarerno för cirkelns 
01 Ilpo nk? 
k(o)oidens löngo longent 
klm)ondens korin langeni 
L 	kloioidens pnnrameier 
Minimi- och riktvärdena för klotoidens parameter 
bestäms p basen av optiska aspekter och aspekter, 
som hänför sig till skevningsutjämningen. 
Kordvnamiska mi rI [mi varderi Idi klo to idens paralneter 
kan beräknas enligt ekvationen 
lalli 	= 	0,043 V3( 	
- 	
- 	5,45 	V(q 2 - 	q 1 ) 
/ 	L' /L. 	II 	0 l A 	- min 	- 	/ 	mLn min 	( 1 
R 9 
- 1 R 	II 1 - 	9 
där 	Lmin = överg1ngskurvans minimihinrö 	 (iii) 
Amin = minimivärdet p 	klotoidens parameter(m) 
V 	= dimensionerande hastighet 	(km'Ii) 
R 1 den cirkelkurvas radie, ur viikon 
man kommer (pii raksträcka R 1 = 	) 	(m) 
02 	= den cirkelkurvas radie, 	in 1 vilken 
man kör 	 (m) 
q 1 	= skevning i kurvan med radien 
= skevn inc 	i 	kurvan med rad jon Il. 	(-) 
lliktvärden för klotoidens paranleter pii hasen av 0J)-
tiska aspekter 
5(m) A 
100 . . . 	300 11 	. 	. . 	0. 511 
300 . . . 	1000 0.5(1 	. . . 	0.3)1 
1000 . . . 	2001) 0.3)4 	. 	. 	0.2511 
2000 ... 	3000 0.25(1 	. .. 	0.20(1 
P basen av skevningsutjämningssträckans minimi-
längd fs minimivärdet för klotoidens parameter 
ur ekvationen 
A . 	=/R- 1.' min y 
där A. 	= parameturus IllilliiniVärlI 	 (nI) 
R 	= cirkelkurvans radie 	 (iii) 
L q 	= för skevningsutjämning erfordrad 
minimistriicka Cm) 
It ik tidi'den Idi hi (111,1 lIlflS paiaine (ei, hes 1 imda mcd 
hiinSyn till kördynamikens optika aspekter och as-
pekter, som hänför sig till skevningsutjämningen 
•••iiuii•••uu 
___•uiuiuiiuii 
---- --- ---- II 
N 	UI 	4UU 




Vägiinje vid anslutningar 
Med hänsyn till anslutningars sikttörh4llanden är 
rak vägiinje fördelaktigast. 
Kurvradiens minimivärden vid pianskiida anslut-
ningar 
- motorvägar 	3000 ui 
- övriga v2igar 	1 500 ui 
Kurvradiens riktminimivärden vid plananslutningar 
Di me.is 1 ojierande 	ha s 1 1 gui 1 
(km,h) 









Anvisningar rörande konibinering av element 
a) Konibinationer av kurvor 
Klotoid - cirkelkurva - klotoid: 
- korta cirkelkurvor bör undvikas 
S-kurva: 
- förhAllandet mellan den större parametern 
och den mindre bör vara mindre än 1,5 
TvA cirkelkurvor 41 saama hAll: 
- ifali sammanfognlngen utförs med användande 
av klotoid, bör dess paranieter fylla följan-
de viilkor 
—-A 	R 
där 11 = den mhndre cirkelkurvans radie 	(m) 
A = klotoidens parameter 	 (ui)  
- cirklarna kan sarumanfogas utan klotoid, 
hall fcirh4llandet niellan deras radier 
fyller vhlikoren 1 följande tabell 
(m) 11 9 	(ml 
200 iSO 210 
30)) 220 631) 
9)93 250 600 
600 600 i)5o 
no)) 500 . 	 1 '10)) 
1000 650 1)00 
5500 n50 300)) 
2000 1100 600)) 
3000 1301) . 	 600o 
6000 2000 5000 
u) Kombinationer av kurvor och raksträckor 
Längden p4 en raksträcka belägen me1lan tv4 1 sajiuna 
riktning svängande cirkelkurvor bör vara minst 
6 	v (m), där V är dimensionerande hastighet 
(km/h), eller minst 300 ... 400 meter. 
Ifali man niellan tvä olikriktade cirkelkurvor an-
vänder raksträcka, bör dess längd vara minst 2 V 
(m), ddr V är dimensionerande hastighet (km/h). 
Tvd ah ikriktade klotohcler, meilan vilka ligger en 
raks träcka 
- p4 grund av aspekter som hänför shg till skev-
ningsutjäniningen, bör raksträckans längd vara 
niinst 2. V (m), där V är diinensionerande hastig-
het (km/h), eller under 20 m 
- av estetiska skäl bör längden p4 en alideles kort 
rakstracka vara liögst 
+ A 1 
L= 	40 
där L = rakstrackans inaximulaiigd (ui) 
och A 9 = klotoidernas parametrar (ui) 
5. PROJEKTERING AV BALANSLINJE 




A. Rak balansiinje 	 II. Veitikalkuisva 
Rak balanslhnje är fördelaktig ur kördynamisk syn- 	Minimi- och riktvärden för en vertikalkuiva lu 
punkt och för siktförh4llandena saat i jänun terräng stäms med hänsyis till siktlöngder, kiirdvnamik 
1 allinönhte t 113)711 	(II 3)1)7)3119 lii 5)11111). 	 ohi Iii s&eil(he 
7 
Minimi- och riktvärden för vert ikalkurvas ra- 	 Stoppsikt vid konvex vertikalkurva 
(lie pi l,asen av dimensionerande stoppsikt 
Di me,, s jolle -a,.de ''vergangskurvans radie II 	(m) 
1 ,,heI 
)Iinjn,ivdrden lljktvardcn vid 
km 	Ii ) k onvex kry t pUflk t Konkav Konvem 
'01) '.50 '.90 	 750 
1001) 000 '00 1 '100 
1500 900 1500 	 29)1)0 
71' 2100 "'.00 2900 '.100 
200 5900 3900 	 6900 
'1(1 3500 6000 6000 1000(1 
II) '.900 '1000 (1000 	1 50111) 
110 9100 2500 12900 	21001) 
1 20 6500 7000 17(11)0 2 '.000 
lis))) (7600) (25000) 
1 )')'00) 1 	01)))),) 
'(6 ('0- ll,'i1 oillki)rnirli(ss iht V 1(1 konvt'x v,rt kai kuiva 
rnenter,s 
6, 	ögonpunktens höjd 0 ) 1 m 
62 = h,ndrets hÖjd 	= 0. ) rn 
h 3 
Möfessiktens IiJngd 
6 	öqonpunktens hÖjd = 1 ) m 
63 	fordonets höjd 	1 1 m 
l(ci'ökiiing av minimivarden för konhiav vertikal- 
kurvas radie 
Ecu 1. Stoppsikten 	kurvaris löngd 
l)eräkning av minimi- och riktvärden för konvex ver-
ii kalkurva 
Fati 1 	Stoppsikten 	kurvans iängd 
X 1 	_—T""'-z,. 
i 	S(oppsikt när hindre_pjdäQ 
1 	) 	Mötessiki 2 stoppsikten 	 S 
Stoppsikt vid bestämn,ng cv eiementens riktvärden. 
12 	 L 2 
1 	 ilm 	 Smin 
Stoppsikt vid bestämning av elementens mnin,mivärden: 
15 1 e52. x,V2.S-iim, x2'V2S0.im 
Smin 3 75m 
Fali 2. Stoppsikten ^  kurvans löngd 
L ___ T___ 
1 m 	
- 
Is 	 s 
Stoppsikt 	1 
1 	T L --- 	 !!n_ 2 	00 	i,±i 2 
Smn ^  	
1jl 	200 
Ii ± '2 
S 	Vertikakurvans radie (mJ 
1 	Stoppsikl Im] 
ja '2 0 LänsIutn'ng (%] 
1 formeln piustecken om Idngs)utningarna olikriklade 
I formelo rIlinusteckerI cm )dro3)utningarna )ikrikfcde 





jt '2 	+ '2 
h r  Sfrälkaslarr,as hÖjd 60cm 
'1' 	Ljuskäqlans vinkei 	1 0 
Koo dyiiailliskt miniinivarde för veoti kalkurvas radio 
kan beräknas enhigt forinefn 
S 	= o 15'v min 
cliir 	S 	= vertikalkurvaas niiniin,ivärde (in) 
niin 
(Ilmensi oneran,le liast jehet ( km/h 
!'a grund av utseenclefaktorer vkljs vertikaikurva 
s, att i vögen ej uppkoinmer intryck av skarp bry 
lorytpunkt. En vertikalkurvas totalliingd bör van'a 
minst 2 V Cm), ddr V die ,limcnsionerande Ilasi iishet. 
km,' ii 
8 
Balartoliilje vid anslulnineui 
	 Llinrslntninr 
För anslutilinL°,100 s ikl förha 1 landen (ir rak ei ler 
konkav profil fördelaktlgast 
llininijvärden för vertikalkurvas radie vid ansiut-
n i ng ar 
Ijimensionerande Iin,m,varden 	Itir vert,k-alkurvas 	radio 0 	(m) 
las lil'het 
Xonvex vertikalkurva Vid planski]d ans]u(- 
vid plananslutnixig niog 
Normal t undantagsv is konvex Konkav (km/h) 
'10 2500 1000 
30 3500 1500 
00 5000 2500 
70 7(100 500 
10 3000 6500 7000 5000 
12000 10001) 1 	'0)10 6000 
III 16001) 1711)10 1 7000 000 
no 22000 0000 
120 22000 0000 
Ansiutningssikt vid konvex vt'rt ikalkurva i halans-
1 mi en 
SIotniOgSsikt 
o ögonpunktens hojd 	1 1 m 
03 	fordonets hdjd 	r 1 1  
1Linsiutninens lnaxi,Tl(viirden pi 	niani vlilravsni tI 
ddr ansin tningar ej förekonaler 
Vägens kioss I.,ingsiulning.'ns 	maxi,,,ivhcde 	'1 
landsorl sviiga, Ttitorts- 
N,,rrn,, II lndant005c 5 logo, 
Motorvagal 	och 
motortrafik- 
v.lgar 'i 1 
Sanlrafkvagar lar- 
vid viogen ,ir 
- Iiuvudvag 3 1' 
- malarväg 7 '1 7 
- 	10r1,jndeisevaz II) 12 10. 
LanasluIn ifl0011S max ja jvarden 	(1110111111 111.11)1. 
Vägens kiass l.angsiutningens maxi,niviir,le 5 
II ansk i Id Ii anaus 11, tul ng 
ansitit 
-r,- 	tlk- r(,mt - 
masSigt a,ls1)llflil1 
he tyde Iso tuli 
Motorlitg 3 
tlotortratik- 
van (3) 3 	(3) 
llovudvkg 3 	1') '1 	3 1',) 	(5) 
Mnlacsi,g 13) 	(4) 3 	(3) 3 	(1,) 
I,,rl,,,i,l,lscc ao 3 	(3) 4 
Längslutningens minim i viirde )l(I 51l,11,11i ViiOaVSll 1 1 
där vattenavrinningeri pa ett,i,,I tv skevi, 1100)1) iIIlI-
ning elier kantsten (ir 1 (isvulatl . itt 1111 Ola 
,,,Ii 	t111)Iil1l 	)U2SV i 5 	II,  5 
6. VÄGYTANS TVÄRFALL OCH SNEDLUTNING 
Med vägytans tvärfall avses körbanans och vagreliefls 1). Körbanans skevning 1 kurva 
ytas lutningar i väglinjens normalpian. 
Med vägytans snedlutning avses den geometriska sum-
man oller vektorsumman av vägytans längslutning oCh 
tvärfal 1. 
A. Körlianans skevning pä rak vägsträcka  
Belaggnlngens art Tv,rfalls-i 
Genom blandnine 	gjr,r,Ia 	),elaggn,n,!ar 
och bärlager 2,0 ... 	3,0 
Gjutosfaiter 1,5 . . 	2,0 
Oljegrus 3,0 ... 	 11,0 
Grus 5,0 
lenom 	indränkni,,,' 	,, 	unta 	),o]agc,, ) ngar 
,,c), 	l,aron,lo 	III)') 2 . 	. 	1) 
Körhanan projekteras vid kurva i varilii,.j€n 1 ali-
mänhet mcd skevning. Undantag utgör emellcrtid 
sädana kurvor i vägiinjen, vars radier 1 relat alt 
till viigens dimensiorierande haslighet eller 
lillätna hastighet är mycket stora. 	1 sdaua 
kurvor kan man använda bombering. vars sior- 
lek bestäms enhigt samaa grunder som pä rak vör-
sträcka. 1 följande tabeil ges sädana radie,s 




II' 50 60 70 00 
71':, . 	11)01) Cliii) ,Or)0 301)0 
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Virde po ensi dioct tvjr:fal i hcirbanan best ins mcd 	Kurvorna ilver heroendet mcl lan kurvradierna och 
användande av följande nomogram 	 hastigheterna 1 ovanstäende nonoogram för bestäm- 
0 000 
6 3500 


































0 	 1 	 2 3 0 5 	 1 
Skovriing (%) 
6empeI 	1 6 ,enlpBI 2 6 oen7pe 1 3 
Dmensronerordo hosflghet 	Orroensioneronde hosllghet H001rghetsbegrönsnrng 50 km/h 
80 krvr/h 00 Ien/h 
Kirlorode 	550o, 	Kororode 	730 Kirorodre 230 m 
Skeonrnq 4% 	Skevnrrrq 4.55, 	Skeonrnq 3% 
ning av tvariallets StOrIeI4 bestams utgaencle 
frn ekvationen 
q + f = 127' R 
där q = tvärfall 	 (-) 
01 friktionskoefficient (-) 
R = kurvradie (on) 
V = fordonets hastighet (kon/h) 
Antagct birolale mci 1011 tviirlaIl 	s idotrtk- 
tion och hastighrl 
50 
- 40 '6 4- 
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Sättet pA vilket skevningens storiek bestäms, beror 
pA on vägen är belagd med hastighetsbegränsning ei-
ler ej enhigt följande: 
PA vägsträcka med fri fart kommer följande tvA fail 
1 frAga vid bestäonning av tvärfall: 
a) Den pA basen av kurvradie och dimensionerande 
hastighet bestämda punkten faller till väns-
ter om den brutna linjen, varvid tvärfaliet 
aviäses i höjd med ifrägavarande kurvradie vid 
den brutna linJen (exenopel 1). 
b) Den pA basen av kurvradie och dmmensioneranle 
hastighet bestämda punkten faller till högoo 
om den brutna linjen, varvid man ej använder 
den brutna linjen. utan aviäser tvärfallet 
vid den kurva, som motsvarar frAgavarande di-
mensionerande hastighet (exempel 2.) 
Inom omrAde med hastighetsbegränsning bestäms kör-. 
banans tvärfall alltid av den punkt, dar väglinjens 
kurvradies nivA skärs av hastighetsvärdets kurva, 
oberoende av p viikon sida av den brutna linjen 
puflkt en tai 1 er ( exempe 1 3) 
Antaget onaximivärde pä sidofriktionskoefficientero 
vid olika hastigheter 
01$ ------ - 
016 - 
014 - --- 
' 012 ---- - 
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 
Hoslighet (kr,1/ h] 
Ivärtal le ts niaximj vlirolen 
Vageno ki ass 5 k cvii 	ugen s 	mxi liii 	ide 
Motorväga 5,0 
Motortrafikvagar 5,0 
Samtrotikvkgar - huvudvsgar 6,0 - matarvagar 6,0 - forbindglsevägar 7,0 
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C. Körbanans snedlutning 
Snedlutningen beräknas enhigt ekvationen 
r 	2' 
h=Vs + q 
där b = snedlutning 	(-) 
s = längslutning 	(-) 
q = tvärfall 	 (-) 
Av dränerirlgstekniska skäl bär snedlutningen for-
ina] t vala ts inst 1 - o}t undantaasvis minst 0,5 %. 
Snedlutningens maxirnivärden 
Vägena kla8s Snedlutningefls maximn - aa -de 3; 
(lotorvägar 6,0 
Motortraflkvaaar 7,0 
Samtraf i kvägar - huvudvägar 7,1) - matarvägar 10,0 - 1orbinde1seägar 15,0 
D. Körbanans skevningsutjämrtingar 
Körbanans skevning ändras i ailmänhet av kördyna-
miska skäl. 1 undantagsfall koinnier ändring av 
skevningen i t'räga av strukturella skäl, sAsom 
t.ex. när beläggningens kvalitet ändras. 
Pä basen av skevningsutjämningens maxmmihastighet 
och optiska aspekter bestämda iniriimlsträckor for 






0 	1 	2 	3 	£ 	5 	6 	7 	6 	9 	10 	ii 	12 
Kö,bannkonlens 	Gyständ b trIo 	balanslinjen (m) 
Eaen,pel 1 E,en,pel 	2 
Skevnngen andras 	nom 	niervaliel 
1 5% 2 5% 
Skewnrngen dndros inom 	ntervaiiet 
2.0%--4.0% 
Skeaenqsatjarnnrngen oq 	10% Skeaningsaljonningen 	.5 q ' 2 0% 
Dmens,oneronde nas?ghet 	6Okm/h Omensonerande hostghei 	00 km/h 
b'3.5,n b' 75,,, 
1 	j%'6fl1 2/' 2-i% 	2-ISa 	30a 
- -J-r- 7 




1 - 	Eli En2 
Av kordynamiska skäl fär skevningsutjämning ej va- Skevningsutjämning mellan raksträcka och cirkel 
ra snabbare än vad 1 följande tabeli anges 
Dimensioneranrle SkevnlngsutjäolningeflS masrnrnihastigliet 
I7art iglle t 






Av dräneringstekniska skäl fär skevningsutjämning 
ej vara längsamniare än vad i följande tabeil anges 
pä sädant vägavsnitt, dar tvärfallet är mindre än 
1,5 % 
Fte1äggnng Längslutniog Skevningsutjämningens aini- 
nihaotighe-t vid skevning 
1,53; 
(3; 	10 	rn) 
Gjolasfalt eller 0 	. 	. 	0,75 0,50 
genom blandning 0,75 	. . . 	3,0 0,15 
fraostalld be- 3,0 	... 	6,0 0,15 	... 	0,50 
1&iggning 6,0 0,50 
Olje- el]er b,ta- 0 	... 	1,0 1,0 
menldsningsgrus 1,0 	... 	3,0 0,20 
3,0 	... 	6,0 0,20 	... 	(1,50 
0 	6,0 0,30 
Oma eller 
indränkt 	'.-to 0 	0 	10,0 2.00 
Elemenlkambnalorr aäginjen clrkel - kIotod (01)-  kIotold  642) -cirket 
Ko,to,ÖlIandnn 
A LdogslutnnQ 0 75 °/ 
q1 5% I _q_ 
- __________ - 	- 5aäL.__ 	 - - 
0 Länqslutr6ng 075 40% 
'--' 
-- 
.0.4 .- Snenog 	- ___________ - ___________ - .-;;;;;_r• 	- ___________ 
0 Ldrr3sIotrmq 	40'!,, 
t- 	,- 	 \ - 
5knn - 	 - 	 - ----- 	 - - - 
B'ytpurIte,no skevn;ngens indikaionsjnjo soini dess ndlipunki pI000ras 
oilmanhel v,d dmna 'iometerspdlar 
Skevningsutjämning mellan tva e irkeikurvor saat 	Skevningsut.jämnirig vld S-kurva 
mellan raksträcka och cirkelkurva 
EIernenIkonrbnotion i vöqlirrjen rakstrocko— klotoid - crkeI 
11 
Elementkorobrnoflon 	ÖIiren - crkeI - rokstracka crkeI 
!hevning 	___________ 	 ___________ ___________ 
Elernentkorobinatioo 	väghren 	jkst,ocko - crkeI 
5, 	00 ____ 	 ____ 
0,rtörh6JIOndSn 
N 
Seni,g - - ________ 	 ________ - ________ - ________ -- 
go 
E!emertkornbinoton i vbIrien 	erkel - (klötoid) - cirke 
o 	 00 200 
0 2 
0 2 
Ske 	 __  
0 LorgsIurrirr 	0 75 % 
Sheon, ng 
B LdogsIotr'oq 0.75.40% 
skeenng L 
C Langsutrnrq 	40% 
'—— T — — 
Skeng I 
Brylpunkle,no 1 skevrringons iodkotIonsIinje somi dess notlpunkt ploceros 
1 oI!munhet vid Iömno tiorneterspölor 
E Ierrrerrtkorobratjon i vöhrrerr c rkel - ISng roksrdCka - c,rkel 
	
-IH 	- _______ - _______ - - 
go 	 go 
0ryIpurrkreno 	skevnngens ndkotionslin$e SOmI 0055 floIIpunk 
ploceros 	ofl,nänbet orO joo,nG 	ion,e?erspklor 
1,5 meter bred eller srnalare vtiere n hyres alit jO 
med samma tvärfall som körbanan. 
Av en över 1,5 meter bred vägren hyggs den närmas 
körbanan belägna delen pä en bredd av 0,25 eller 
0,5 meter med samma tvärfall som kdrbanan och den 
2terstAende delen av belagd vägren mcd tvärfall ut-
11 frn vägens mittiinje, 1 innerkurva mcd körba-
nans tvärfall och 1 ytterkurva, beroende p belägg-
iii ng, me( samaa tvhr fail som kbrhana pO  rak viig. 
i. ÄNDRINGAR 1 SEKTIONSBREDD 
hiedden d en vtirs sekt 1011 var 1 el-ar i ui i ka punkter A. I'ro,j ekter ing av iiv ergong mellan oi. jk-a sektjons-
av vägen, varvld en ändring närmast beror pä: 	 tjer 
- ändring av sektionstyp 
- tilläggskiirfält 	 Vid livergang mellan uhka sektionstyper fiirtindras 
- breddokning vid kurva 	 körbanans, vägrenens eller hela vägytans bredd. 
- variationer 1 mittremsans bredd pä tvAfälts- Det är ofta fördelaktigt att placera övergngspunk- 
väg 	 terna vld kurva i vägiinjen eller vid anshutning. 
2000 1 	 1 	1 	1 
1500 	 _________________________________ 
1000 
500 ___________ 








0 	500 	1000 	1500 	2000 	2500 
2000 	 ______ 
Turtga fordon 20% 
:: 	 __________________ ________ 
0 	500 	1000 	1500 	2000 	2500 
Eoer,pe! Sogningens hojd (ml 
%ngofordon 	3% 	 SIängsIutnung 
Stgnnge 	oogd 800rn 
5?gnngsprocenl 	4% 
KapocIeI 	550 forJon/h 
SIgnngofoil bohoa fali Irofken oerk,i0er 650 fo,don/h 
'rP,II_  
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1 tai 1 körljanehreddens fhrtindring är mi ml cc in 
av den för ändringen till buds stende sträckan, 
kan ändringen utföras rätlinjigt. Svida föränd-
ringen är snabbare, kan tindringens mellanhiggande 
ota 1.1 utriknas eni ig t lai,j ande 	al:e 11 
1 
L 




_____ .1 E 
Ah 
- 
3 0.300 35 0.273 70 0.794 
5 0.006 40 0.345 75 0.854 
10 0.024 45 0.422 80 0.905 
15 0.054 50 0.500 85 0.946 
20 3.095 55 0.578 90 0.976 
25 0.146 60 0.655 95 0.994 
H. hirbanans breddökning 1 kurva 
Breddning av körbanan koininer 1 fraga när kurvra-
dien är mindre än 250 m. 
Körbanans breddökning 1 kurva bestäins enligt löi-
jande figur 
2U 	U.Ub 	65 	0.727 	100 	1.000 	Kurvbreddökningen adderas 1 ailmänhet till korba- 
nans norniala bredd. Ifali kcirfä1tens bredd över- 
Breddändring av belagd vägren projekteras 1 ailmän- stiger 3,5 m, räknas den överskjutande aelen redan 
het över samma sträcka som körbanebreddens ändring. som breddökning. Som dimensionerande fordon an- 
Ändring av grusvägrens bredd utförs i ailmänhet 	vänds i ailmänhet. p al1mtnna vhrar en homhinal on 
rätlinjigt. 	 av lasi h ii och sUipvarn. 
8. STIGNINGSFÄLT 
Kansi toi e tande av s 1 sai ngsfäl ts brhlJvl gite 1 
Vid konstatering av stigningsfalts behovlig1ct, kom-
mor foljande tvro fail i trtlga: 
a) pii huvudväg utgAr man vid bedömning av ett stig-
ningsfält behövlighet ifrn, att den som m1 
för projekteringen stäende servicestandarden 
uppns 1 stigningen. flärvid bör man kontroHe-
ra, att fordonens hastigheter vid stigningen 
är tiilräckliga med t.anke pt itroigavarande ser-
vipestandard och alt den dimensionerande ira-
fiken inte överskrider maximitrafikmängden för 
ifrgavarande servicestandard. 
b) p matar- och förbindelsevägar utgär man vid he-
dönsning av ett stigningsfälts behövlighet ifrän, 
att vägeos kapacitet ej överskrids vid stigning-
en. Stigningsfältets behövlighet konstateras i 
praktiken p basen av nomogrammen 1 följande fi-
gur. TJr itrfogavarande nomogram erhälis vägens 
kapacitet vid stigningen utgende frän stigning-
ens längd och branthet saint frn mängden tunga 
fordon. Ett stigningsfält behövs, ifail vägens 
dimensionerande trafik överstiger den ur nomo-
grammet aviästa kapaciteten. 
Hall längslutningen varierar under en stignings 
lopp, använder man vid granskningen hela stignin-
gens genomsni.ttliga J.ängslutning eller delar man 
upp s t i gn i neen i j iiomh santa avsn 1 
<arto 
kOmbnerPog 00 sik?Iongder 	 1 	1 1 
N N .N cJrN 	N •N 1 1 1 	1 
- 
	
Oeteckrnrrgar rorande siktfärhIlonden 	Schernan 




S?oppskl, dock ej 	 —0 	 —0 r. 	o 
dim 	malessiki l 	diflr. 	Omkorninqssik? 
d im. 	nidIessiki 
5 	000npunktens och tordoners 
Bestämning Oy siktlangder höjd 	1 Ire 
1. id genomsknhigt papper eller pd en linjal uppritaa tigurerna 
A, B, C och D, vilka föreställer dc omkörnangs- och notes-
siktlängder, som motsvarar dinensionorande hantigheten. 
2. Med användande av schema A och B klarlaggs frän profiirit-
ningen hur de konvexa brytpunkterna i baans1injen begränsar 
Sikten. 
= frän profilritningen bentaada ssktlängder vid kor-
ning i utsottningens riktning 
frdn profilritningen bestända niktlängder vid kör-
ning mot utnattningens riktning 
3. Mcd hjälp av nehema C och 0 klarläggn, hur invid vägen be-
fintiiga sikthinder (t.ex. en byggnad elier nkärningnslänt) 
begränsar sikten. 
NkO = pin kartan bentämda niktlangder vid korning 1 ut-
sättningenn riktning 
= pö kartan bestamda siktiangäer vid körnlng mot 
utsattningens riktnng 
'.. Pä basen av profil och karta erhölina siktlängder samaan-
siös enlngt minsta niktlängd. 
= sikt]angder vid körning i utsättningens riktning 
N = siktianeder vid kiirning mot utsiittoingeos riktning. 
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Bestänining av stigningsfälts läogd 	 Be.stämning av formen pä ett stigningsfälts iindar 
Bestömning av stigningsfälts begynnelse- och slutpunkt 
	 Utformning av breddnings- och avsmalningskil vid stigningsfält 
4 Breddnorgskil 
Fuipbreu 	grrgfsIt 	—25On 
Sreddnngslffl / 	 \OvrcoIrnngsk,l 
1 	Falitreil ot no sfärt 	—Onr 
Beddoo kr 
B Avnmalninskil 
9. VÄGENS GEOMETRISKA UTFORMNING 
Mcd vägens geoznetriska utformning avses i dessa an-
visningar den heihet, som vägiinje, balansiinje och 
sektion utgör. Man strävar till att göra denna hei-
het sädan, att vägen biir säväl säker soxu behagiig. 
Vid granskning av en vägs geometriska utfornming 
fästs uppmärksamhet närmast vid följande aspekter: 
- siktförhällandenas utformning 
- optisk ledning 
- vägens optiska sniidighet 
- harmoni niellan väg och terräng 
A. SiktforhäliandenaS utfommning 
Sikten i vägens riktning kan begränsas av sikt-
hinder pä insidan av en kurva eller av vägytan 
vid konvex vertikaikurva 1 balansiinjen. 
Ptt ett sädant vägavsnitt, där säväl siktbegränsan-
dc horisontalkurvOr som konvexa vertikalkurvor 1 
balansiinjen förekommer, är den fördelaktigaste 
utformningen sädan, att ovannämnda siktbegränsan-
dc element är beiägna vid sannna punkt och sikten 
utefter det övriga vägavsnittet möjligast fri. 
Mcd tanke pä siktförhäliandenas utfornming ar sä-
dana förhällanden i ailmänhet fördelaktiga, där 
vägen moni siktomrädet löper pä bank eller balans-
linjen är konkav eller rak. 
Konstaterande av siktförhällanden kan 1 praktiken 
vanhigtvis utföras mcd tillräcklig noggranhet 
enhigt i följande figur framlagd princip. 
Med optisk iedning avses 1 dessa anvisningar sAdan 
antydan om vägens fortsättning, som ges av vagkant, 
kantstreck, skärningsslänt, växtlighet eller konst-
ruktioner i körbanans närhet, och varigenoin föraren 
1 forväg kan bereda sig pä ändringar 1 vägens rikt-
ning. 
Vid optisk iedning fästs specieli uppmärksanihet vid 
konvex vertikalkurva 1 balansiinjen, där vagen för-
svinner utom synhäll pä en reiativt kort sträcka. 
1 en sAdan punkt strävar man till att projektera 
vägen att svänga, samt sä, att kurvriktningen hAlis 
oförändrad. 
1 föijande figur visas tre perspektivbilder av vä-
gar med likadana balansiinjer. 1 fail A borjar 
vagiinjens horisontalkurva efter den konvexa ver-
tikalkurvans begynnelsepunkt, varvid forandringen 
i vägens riktning ei kan observeras pä förhand. 
1 fali B och C sammanfaller horisontaikurvan med 
den konvexa vertikalkurvan. Härvid kan man i 1 ali 
B utläsa vägens riktningsförändring av vägkanten. 
1 fali C framhävs den optiska iedningen av träd 




B. Optisk ledning 	 C. En vägs optiska smidighet 
Med en vägs optiska smidighet avses smidighet i 
vägens utformning. 
For uppnäende av optisk rnidighet bor vid projek-
tering av en vaos utformrnng följande huvudprin-
ciper iakttas: 
a) kurvor i väg- och balansiinje bör vara ti 11räck-
llgt flacka och länga 
A 	Brant kurvo 
B. Smidrg kurvo 
b) nollan väg- och balanslinjens krökningsradier 
bör läinpligt förhällande räda, sä att rörliga 
infiexionspunkter ej uppstAr 1 vägen 
RorIig inf 	
r9_ 1.5 
B körbanons bredd 
c) specialpunkter 1 väg- och balanslinje, vilka 
utgors av kurvors begynneisepunkter och verk-
liga inflexionspunkter, bör placeras pä ända-
mälsenligt sätt 1 förhällande till varandra. 
Vägiinjens specialpunkter är det med tanke pa 
den optiska smidigheten fördelaktigast att pia-
cera i nägon av följande punkter av vägen: 
- ungefär vid niitten av en konvex veri ikal- 
kurva i baiansllnjen 
- pä rakt avsnitt av balanslinjen langt 
urAn speciaipunkter 1 balansiinjen 
- 1 sanuna punkter som balanslinjens spe joi- 
punkter, varvid vögi injens radi er bör va- 
I'd 0 la t IV T 5 t 0 00 
A Ej opOsk Iednin 
— 
6. Opisk Iedninq vid vagens 
Innerkan? 
C Op?sk ednirrg vd vägens 
rrner och ytterkont 
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Exempel p hur placeringen av väg- och balansiin- 
jens specialpunkter inverkar p en vägs utseende. 
8 A 	
8 
d) Inom synfältet fAr ej samtidigt finnas flera kur-
vor 1 vägiinje och balanslinje. Vägen bör inpas-
sas i terrängen s, att man i varje punkt av den 
ser högst tv kurvor p en och samaa gng. 
4 Fiero kurvor i vagiinjen 
8. Fiero vertikalkurvor i bolansiinjen 
En vägs geometriska utformning strävar man till 
att projektera s4, att vagens och terrängens sam-
hörighet blir naturlig, mcd andra ord alt väg och 
terräng harmonierar sinsemellan. 
Terrängen klassificeras 1 dessa anvisningar p ba-
sen av sin topografi 1 följande typer: 
- jänm terräng 
- kuperad terräng 
- Inycket kuperad terrng 
1 jämn och öppen terräng passal' riack vagiinje och 
balanslinje samt rätt 1nga raka vägavsnitt bäsi.. 
1 jämn skogig terrang kan man använda kurvelement 
med kortare radie än d4 terrängen är öpperl. 
1 kuperad terräng ar det fördelaktigast alt. 1roJek-
tera en väg s, att väg- och balanslinjernas kurvor 
och raka avsnitt varierar 1 samaa rytin som höjder 
och dalar loljer p4 varandra. 
1 niycket kuperad terräng är det i allniänhet ej för-
delaktigt alt placera en hogklassig vag, eftersom 
man ej kan undvika att det uppkonimer djupa skär-
ningar och höga bankar i dylik terräng. Ifali det-
ta trots a11t p4 grund av vägande skäl är nödvan-
dlgt, bör speciel'l vikt fästas vid de anvisningar, 
som finns riirande miljöv4rdstekniska ritgrirder. 
E. Geornetrisk ut.tormnlng lios viigar av olika typ 
Vid projektering av en vägs utfornining fästs vid 
alla vägar uppmärksamhet vid de ovan 1 punkterna 
A, B, C och D frainlagda synpunkterna. ])essa syn-
punkters priorltering beror emellertid 1 hiir grad 
p4 vägens typ och trafikmässiga betydelse. 
P4 motorvägar strävar man till att uppfylla alla 
ovan £ramlagda krav rörande siktförhällanden, op-
tisk ledning, optisk smidighet och harmoni väg och 
terräng emellan. Detta förutsätter, att vägen 
placeras 1 relativt jämn terräng saat att man 1 
vag- och balanslin,je använder ku.rvor mcd sior ra-
die. 
Vid tv4fältiga,. trafikmässigt viktiga huvud- och 
matarvägar ställs i punkt 2 framlagda krav rörande 
omkörningssikt framoni den optiska smidigheten. Vri-
gen projekteras helst som en kombinatlon av rak-
sträckor och kurvor. Samtidigt bör s8 vitt m'djJigt 
anvisningarna beträffande väg- och balanslinjernas 
anpassning till varandra beaktas. 
Vid projektering av en ringa trafikerad vägs lin.je-
föring fästs huvudvikten 1 allmänhet vid inbespar-
ning av byggnadskostnader. Härav följer, att ba-
lansl inj en i'e te v t nogg rani följ ei - marhytalis hö,j cl-
variationer. 
Exempel pä oliko typs vägars geometriska utformning i oliko terräng 
Trafikmässigt viktig 1vcfäItsväg 
Jörn n 
t er rä ng 
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